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Lampiran 1 
>  
>  
 
Kita akan menganalisis sistem 
>  
 
Titik-titik ekuilibrium dari sistem (1) adalah 
>  
 
 
Kita ubah dahulu sistemnya dengan menuliskan x dan y sebagai fungsi dalam 
variabel t 
>  
>  
 
Menentukan medan arah dari sistem (1) 
>  
 
Menentukan solusi sistem (1) pada nilai awal tertentu 
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
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>  
 
Menggambarkan solusi sistem (1) pada nilai awal tertentu 
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
 
Gambar potret fase dari sistem (1.1.2) adalah sebagai berikut. 
>  
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Lampiran 2 
>  
>  
 
Kita akan menganalisis sistem 
>  
 
Titik-titik ekuilibrium dari sistem (1) adalah 
>  
>  
 
Kita ubah dahulu sistemnya dengan menuliskan x dan y sebagai fungsi dalam 
variabel t 
>  
>  
 
Menentukan medan arah dari sistem (1) 
>  
 
Menentukan solusi sistem (1) pada nilai awal tertentu 
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
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>  
 
Menggambarkan solusi sistem (1) pada nilai awal tertentu 
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
 
Gambar potret fase dari sistem (1.1.2) adalah sebagai berikut. 
>  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
90 
 
Lampiran 3 
>  
>  
 
Kita akan menganalisis sistem 
>  
 
Titik-titik ekuilibrium dari sistem (1) adalah 
>  
>  
 
Kita ubah dahulu sistemnya dengan menuliskan x dan y sebagai fungsi dalam 
variabel t 
>  
>  
 
Menentukan solusi sistem (1) pada nilai awal tertentu 
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
 
Menggambarkan solusi sistem (1) pada nilai awal tertentu 
>  
>  
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>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
 
Gambar potret fase dari sistem (1.1.2) adalah sebagai berikut. 
>  
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Lampiran 4 
 
 
 
 
Diketahui sistem nonlinier x' = Ax+F(x), dengan matriks A dan fungsi F adalah 
 
 
 
Nilai eigen dan vektor eigen dari matriks A 
 adalah 
 
Ditentukan matriks pendiagonalan P sehingga B = P'AP, dengan P' menyatakan invers dari P sehingga B merupakan bentuk kanonik 
dari A  
 
Sehingga diperoleh matriks B sebagai berikut  
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sehingga bentuk sistemnya berubah menjadi 
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Misalkan w =  s + h3(s,conjugate(s)) dengan fungsi h3 dan conjugate(h3) adalah 
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
Pilih nilai d, f, dan g sehingga koefisien-koefisien dari s^3, s.cs^2, dan cs^3 bernilai 0. Koefisien dari  s.cs^2  tidak dapat di nol 
kan karena jika kita memilih nilai   yang menyebabkan koefisien dari s.cs^2 bernilai nol,maka pada saat substitusi alpha=0 
pada nilai e tersebut akan menghasilkan bilangan yang tidak terdefinisi. Jadi dipilih e=1. 
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Dengan demikian, hasil transformasi yang ketiga berubah menjadi 
 
Jika persamaan (29) diubah kedalam bentuk polar, maka diperoleh 
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>  
Periodik orbit terjadi saat r bernilai 
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Solusi persamaan diferensial  adalah 
>  
>   
>  
>  
>  
Gambar dari solusi persamaan diferensial  dengan sumbu vertikal sebagai alpha adalah 
>  
>  
>  
>  
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Gambar lingkaran di atas merupakan gambar periodik orbit dari sistem rdot. Pada gambar tersebut terlihat bahwa solusi sistem  
untuk nilai-nilai awal yang terletak di dalam maupun di luar lingkaran bergerak menuju lingkaran, sehingga dapat dikatakan bahwa periodik orbit 
tersebut stabil. Jika gambar solusi tersebut hanya dilihat pada bidang alpha = 5 dan dilihat untuk beberapa nilai awal serta medan arahnya maka 
>    
>  
>  
>  
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>  
>  
>  
>  
>  
>  
>  
